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I 

With regard to the prior art, the applicant's attention is 
drawn to references 1) to 5) from which temperature -drift 
adjusting methods for a vibrating gyroscope are already 
known; in the case of these methods, a vibrator is provided, 
which has a detecting terminal for extracting electric 
charge that is generated due to a Coriolis force. The prior 
art also discloses an oscillation circuit for vibrating said 
vibrator, a load impedance connected to the detecting ter- 
minal of said vibrator for converting the electric charge 
into a voltage, and a signal processing circuit for proces- 
sing a signal output from the detecting terminal of said 
vibrator and for outputting a signal corresponding to a ro- 
tation angular velocity. 

A feature which is, however, not known from the prior art 
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methods is that the temperature drift gradient is minimized 
by adjusting the impedance value of the load impedance by 
means of a temperature gradient . 

It follows that the subject matter of claim 1 will presum- 
ably be allowable. 

However, the claims still contain deficiencies: 

the parallel claims 5 to 8 as presently on file are not al- 
lowable because they do not contain structural device fea- 
tures which distinguish the claimed gyroscope from a gyros- 
cope known from the prior art . 

II 

In order to obtain documents which are suitable for the 
grant of a patent, the applicant is at liberty to delete 
claims 5 to 8 or to formulate, within the scope of the orig- 
inal disclosure, device claims which sufficiently limit the 
claimed g^rroscope from the prior art. 

If the applicant should adopt the Examiner' s suggestion and 
delete claims 5 to 8, he is requested: 

to assess in the introduction to the specification the 
proved prior art with indication of the respective ref- 
erences , 

to adapt the description to the amended claims, and 
to s\ibmit fair copies of the claims and of the descrip- 
tion. 

Ill 

Since the documents presently on file are not suitable for 
the grant of a patent, rejection of the application will 
have to be reckoned with if these documents are maintained. 



If the applicant does not intend to sxibmit a reply in the 
present matter, the Examiner would be grateful to receive 
an informal acknowledgement of the receipt of this Office 
Action. 

Patent Examiner for class GOIC- 
Dr . - Ing . Bora 

End , 

copies of 5 references 



I 



I' 



• Deutsches Patent- und Markenamt 



MQnchen. den 02.04.03 
Telefon: (0 89) 21 95 - 2729 



Deutsches Patent- und Markenamt - 80297 MQnchen 



Ak tenzei Chen : 102 03 8 55.4 
Ihr Zelchen: MT020107PDE 
An me Id er nr • : 1 0 1 0 04 2 
Hurata Mfg. Co.# Ltd. 



Pat en t anw al te 
S chopper Zr Mer nann 
Stdckeler & Zinkler 
Postfach 71 08 67 

81 458 Hun Chen 



Bitte Aktenzeichen und Anmelder/lnhaber bei 
alien Eingaben und Zahlungen angebenl 



Zutreffendes ist angekreuzt (H) und/oder ausgefQIItl 



Priifungsantrag, Einzahlungstag am 31 .01 .02 
Eingabe vom 



emgegangen am j 

t i J — 

Die weitere Prufung der oben genannten Patentanmeldung hat zu dem nachstehenden Ergebnis gefuhrt. 
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4 Monat(en) 
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Hinweis auf die Moglichkeit der Gebrauchsmusterabzweigung 
Der Anmelder einer mit Wirkung fQr die Bundesrepublik Deutschland eingereichten Patentanmeldung kann eine Gebrauchsmusteranmeldung. 
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Abzweigung (§ 5 Gebrauchsmustergesetz) ist bis zum Ablauf von 2 Monaten nach dem Ende des Monats mOglich. in dem die Patentanmel- 
dung durch rechtskraflige ZurOckweisung. freiwiltige RQcknahme Oder ROcknahmefiktion eriedigt. ein Einspruchsverfahren abgeschlossen oder 
- im Falle der Erteilung des Patents - die Frist fOr die Beschwerde gegen den Ertellungsbeschluss fruchtlos verstrichen ist. AusfOhriiche Infor- 
mationen Ober die Erfordemisse einer Gebrauchsmusteranmeldung, einschlie&lich der Abzweigung, enthdlt das.Merkblatt fQr Gebrauchsmu- 
steranmeWer (G 6181). welches kostenlos beim Patent- und Markenamt und den Patentinfonmationszentren erhaitlich ist. 
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In dieseiri Bescheid sind folgende Druckschrif ten erstmalig 
genannt (Die Nuitmierierung gilt auch fiir das weitere Verfahren) : 



1) DE 695 10 850 T2 

2) DE 39 43 805 C2 

3) DE 196 53 577 Al 

4) JP 2000221040 A 

5) JP 08014916 A 



I • 

Zum Stand der Technik wird auf die Druckschrif ten 1) bis 5) 
verwiesen, aus denen bereits Temperaturdrif t~Einstellverf ahren 
fiir ein Schwingungsgyroskop bekannt sind, wobei ein Schwinger, 
der einen Erf assungsanschluss fiir das . Extrahieren elektrischer 
Ladung, die aufgrund der Coriolis-Kraf t erzeugt wird, 
vorgesehen ist. Waiter, ist eine Oszillationsschaltung zum in 
Schwingung Versetzen des Schwingers, eine Lastimpedanz , die mit 
dem Erf assungsanschluss des Schwingers verbunde^i ist, zum 
Umwandeln der elektrischen Ladung in eine Spannung, und eine 
Signalverarbeitungsschaltung zum Verarbeiten eines Signals, das 
von dem Erf assungsanschluss des Schwingers ausgegeben wird, und 
zum Ausgeben eines Signals, das einer Rotationswinkel- 
geschwindigkeit entspricht, bekannt- 

Aus den bekannten Verfahren ist jedoch nicht bekannt, durch 
Einstellen des Impedanzwertes der Lastimpedanz mittels eines 
Tempera turgradi en ten den Temperaturdrif tgradienten zu 
minimieren. 

Der Gegenstand des Patentanspruchs 1 ist daher voraussichtlich 
gewahrbar - 
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Die Patentanspriiche weisen jedoch noch Mangel auf : 

* 

Die nebengeordneten Patentanspriiche 5 bis 8 sind in der 
yorliegenden Form nicht gewahrbar, da sie keine 
gegenstandlichen Vorrichtungsmerkmale aufweisen, die das 

■ • 

beanspruchte Gyroskop gegeniiber einem aus dem Stand der Technik 
bekannten Gyroskop unterscheiden. 

II 

Urn zu fur die Patenter teilung geeigneten Unterlagen zu kommen, 
wird der Anmelderin anheimgestellt die Patentanspriiche 5 bis 8 
zu streichen oder im Rahmen der. urspriing lichen Of f enbarung 
Vorrichtungsansprtiche zu formulieren, die das beanspruchte 
Gyroskop vom Stand der Technik hinreichend abgrenzen. 

■im Falle, dass.sich die Anmelderin dem Vorschlag der 
Prufungsstelle anschlieSt und die Ansprtiche 5 bis 8 streicht>. . 
wird die Anmelderin auf gef ordert : 

• in der Beschreibungseinleitung den nachgewiesenen Stand 
der Technik unter Nennung der Druckschrif ten zu wiirdigen, 

• die Beschreibung an die geanderten Patentanspriiche 
anzupassen und 

• Reinschrif ten der Patentanspriiche und der Beschreibung 
.einzureichen . 
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III 

Da die vorliegenden Unterlagen zur Erteiliing eines Patents 
nicht geeignet sind, muss bei ihrer Auf rechterhaltung mit der 
Zuriickweisiing der Anmeldung gerechnet werden. 



Falls eine AuSerung in der Sache nicht beabsichtigt ist, wird 
um eine formlose Mitteilung iiber den Erhalt des Bescheids 
gebeten. 




Anlagen: Ablichtungen von .5 Entgegenhaltungen 
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Europaisches Akt:enzelchen: 95 104 499.9 

Die vorllegende Erflndung bezleht: sich auf ein Vibrations- 
gyroskop-Erf assungssysteia und insbesondere auf ein Vibra- 
t:ionsgyroskop*Erf assungssystem zum Erfassen einer Rotations- 
winkelgeschwindigkeit basierend auf zwei Erf assungssignalen, 
die von einein Vibrationsgyroskop erhalten werden, das einen 
prismenf onnigen Schwinger aufweist« 

Pig. 10 ist eine Ansicht, die ein Vibrationsgyroskop zeigt, 
bei dem ein herkonunliches Vibrationsgyroskop-Erf assungssy- 
stem verwendet wird. Ein Vibrationsgyroskop 1 umfaBt einen 
Schwinger 2 . Der . Schwinger 2 umf adt einen regelmadigen drei- 
eckigen prismenf prmigen Schwingkorper 3, wobei piezoelek- 
trische Elemente 4a, 4b und 4c an dem Mittenabschnitt von 
jeder der drei Seitenf lachen des Schvingkorpers 3 gebildet 
sind. Ein variabler Widerstand 5 ist zwischen die piezoelek- 
trischen Elemente 4a und 4b geschaltet. Eine Schwingschal- 
tung 6 ist zwischen den variablen Widerstand 5 und das pie- 
zoelektrische Element 4c geschaltet. Ein Ausgangssignal der 
Schwingschaltung 6 wird den piezoelektrischen Elementen 4a 
und 4b zugefiihrt. Ein Ausgangssignal des piezoelektrischen 
Elements 4c wird zu der Schwingschaltung 6 ziickgelcoppelt . In 
dem Schwingkorper 3 tritt eine Biegeschwingung in einer 
Richtung senkrecht zu der OberflSche auf, auf der das piezo- 
elektrische Element 4c gebildet ist. 

Die piezoelektrische Elemente 4a und .4b sind mirt einer Dif- 
f erenzschaltung 7 verbunden. Ein Ausgangssignal der Diffe- 
renzschaltung 7 wird von einer Synchronerfassungsschaltung 8 
erfafit und dann durch eine Glattungsschaltung 9 geglattet. 
Wenn keine Rotationswinkelgeschwindigkeit an das Vibrations- 
gyroskop angelegt wird^ biegt sich und schwingt der Schwing- 
korper 3 in einer Richtung senkrecht zu der Seite, auf der 
das piezoelektrische Element 4c gebildet ist, wodurch die 
Ausgangssignale der piezoelektrischen Elemente 4a und 4b 
gleich sind. Da die Rotationswinkelgeschwindigkeit zu diesem 



ZeitpunJct nicht: an das Vibrationsgyroskop 1 angelegt: wird, 
sind die Ausgangssignale der piezoelelctrlsclien Elementie 4a 
und 4b Treibersignale. Die Ausgangssignale der piezoelek- 

t:risehen £leiaent:e 4a und 4b unl^erscheiden sicb jedocb 'tat:- 
sachlich voneinander aufgrund der Variation der ProzeBge- 
nauigkei^ des Schwingkorpers 3 Oder der piezoelektrischen 
Elemente 4a, 4b und 4c. Somit wird der variable Widerstand 5 
eingestellt, so daB der Dif f erenzscbaltung 7 gleicbe Signale 
zugefiihrt werden. Daher ist das Ausgangssignal der Diffe- 
renzschaltung 7 Null. 

Die Biegeschwingungsrichtung des Schwingkorpers 3 wird durch 
eine Coriolis*Kraf t . verandert:, wenn der Schwinger 2 um die 
Achse des Schwingkorpers 3 gedreht wird* Als Ergebnis werden 

Diff erenzsignale in den piezoelektrischen Elementen 4a und 
4b erzeugt. Da die Anderung der Signale, die in den piezo- 
elektrischen Elementen 4a und 4 erzeugt: werden, der Anderung 
der Schwingrichtung des Schwingkorpers 3 entisprechen, ent- 
sprechen die Signale, die in den piezoelektrischen £lemen1:en 
4a und 4b erzeugt: werden, der Rot:ationswinkelgeschwindig- 
kei't. Wie es in den Fig. 11(A) und 11(B) gezeigt: ist:, be- 
^rSLgt^ die Phasendiff erenz zwischen dem Signal, das der Rcta- 
tiohswinkelgeschwindigkeit entspricht, und dem Treibersignal 
90<^. Da die Treibersignalkomponen'ten, die von den piezoelek- 
t:rlschen Eleiiient:en 4a und 4b der Differenzschaltung 7 .zuge- 
flihr^ werden, die gleiche Phase und den gleichen Pegel ha- 
ben, werden sie durch die Dif f erenzschalt:ung 7 verse1:zt« Da 
die piezoelektrischen Elemen^e 4a und 4b symmetoisch beziig— 
lich der Richt:ung der Schwingung des Schwingkorpers 3 posi- 
tiioniert sind, wenn der Schwinger 2 nicht gedreht wird, wer- 
den Signale mit entgegengesetzten PolaritSten in dem piezo* 
elektrischen Element: 4a und 4b erzeugt, wenn die Schwing- 
richt:ting des Schwingkorpers 3 aufgrund der Ro'tat:ionswinkel-- 
geschwindigkeit verandert: wird. Dadier kann ein groBes Si- 
gnal, das der Ro1:ationswinkelgeschwindigkeit: ent:spricht, er* 
halten werden, indem die Dlfferenz zwischen den Ausgangssi- 
gnalen der piezoelektrischen Elemente 4a und 4b in der Dif- 
ferenzschaltung 7 abgeleite't wird. Die Rot.a'tionswinkelge- 



schwindigkeit, die an den Schwinger 2 angelegt: wird, kann 
durch synchrones Erfassen eines positiven Abschnitts Oder 
eines negativen Abschnitts des Ausgangssignals der Diffe- 
renzschaltung 7 und durch anschlieBendes Glatten desselben 
erfafit werden. 

Bei einem solchen Vibrationsgyroskop wird der variable Wi- 
derstand derart eingestellt, daB das Ausgangssignal der Dif- 
f erenzschaltxing Null ist, wenn der Schwinger nicht gedreht 
wird. Es existiert jedoch ein Fall, bei dem die Char akteri- 
stika des Schwingers aufgrund einer Anderung der atmosphari- 
schen Temperatur Oder dergleichen schwanken. Insbesondere 
schwanken die Pegel der Treibersignalkomponenten aufgrund 
der Anderung der atmospharischen Temperatur* Wenn die. Pegel 
der Treibersignalkomponenten, die von zwei piezoelektrischen 
Elementen erhalten werden, voneinander unterschiedlich sind, 
werden sie nicht durch die Differenzschaltung versetzt, er- 
scheinen jedoch als Ausgangssignal derselben. Das heiBt, 
daB, wie es in Fig. 12 gezeigt ist, das Ausgangssignal der 
Differenzschaltung aufgrund der Anderung der atmospharischen . 
Teroperatur schwankt, selbst wenn keine Rotationswinkelge- 
schwindigkeit an den Schwinger angelegt wird. Da die Schwan- 
kung des Ausgangsignals eine Kurve mit der Xnderung der at- 
mospharischen Temperatur bildet, ist es schwierig, die 
Schwankung zu kompensieren. Dementsprechend ist der Trei- 
bersignalkomponente das Signal ilberlappt, das der Rota- 
tionswinkelgeschwindigkeit entspricht, weshalb es unmoglich 
ist, die Rotationswinkelgeschwindigkeit genau zu erfassen « 

Die US-A-5, 111, 083 betrifft ein Schwinggyroskop, das zwei 
Erfassungssignale liefert, die in eine Dif ferenzverstarker* 
schaltung eingespeist werden. Das Ausgangssignal der Diffe- 
renzverstarkerschaltung wird in eine erste Synchronerf as- 
sungsschaltung und eine zweite Synchronerf assungsschaltung 
eingegeben, wobei die Ausgabe dieser Schaltungen in eine 
erste und eine zweite Gl&ttungsschaltung eingegeben wird, 
wobei eine Verbindungsschaltung vorgesehen ist, urn die Aus- 
gangssignale der zwei Gl&ttungsschaltungen zu addieren, urn 



ein Ausgangssignal zu lief em. 



Ausgehend von dlesem Stzand der Technik bes1:eh't die Aufgabe 
der vorliegenden Erf indung darin, ein Vibrationsgyroskop-Er- 
f assungssystiem zu schaffen, bei dem ein Ausgangssignal line- 
ar lait: der Xnderung der a'tmospharischen Tempera'tur schwankt:, 
wenn ein Schvinger nicht: gedreht: wird, weshalb einfach eine 
Korrektur durchgefxihrt werden kann. 

Diese Aufgabe wird durch ein Vibrationsgyroskop-Erfassungs- 
systiem nacb Anspruch 1. gelosti. 

Ferner kann eine Temper atiurkompensationsschal'tung zxim Kom- 
pensieren eines zuseaninengeset:z^en Signals gemaB der Anderung 
der atmospharischen Temperatur zusatzlich vorgesehen werden. 

Da eine Phasendif f erenz von 90^ zwischen dem Treibersignal 
zum Treiben des Vibra'bionsgyroskops und dem Signal, das der 
Drehwinkelgeschwindigkeit: ent:spr icht: , exist:ier^, wird ein 
posit:iver Abschnitit: des Signals, der der Rotationswinkelge- 
schwindigkeit: en'tsprich't, oder ein negat:iver Abschnit:t: des- 
selben erhal^en, indem die zwei Erf assungssignale abwech- 
selnd synchron zu der Erzeugung des Signals, das der Rot:a* 
t:ionswinkelgeschwindigkeit ent:spricht:, ausgegeben werden. Zu 
dlesem Zei1:punkt: werden posit:ive und negat:ive Abschnit:t:e des 
Treiber signals, die in einem der Erf assungssignale en'thaltien 
sind, und positive und negative Abschnitte des Treibersi- 
gnals, die in dem anderen Erfassungssignal enthalten sind, 
abwechselnd erhalten* Dementsprecheoid sind der positive und 
der negative Abschnitt des Treibersignals versetzt, indem 
die Ausgangssignale der zwei Schalt-Schaltimgen zusammenge- 
setzt werden und dann geglattet werden. Da der positive Ab- 
schnitt des Signals, das der Rotationsgeschwindigkeit ent* 
spricht, Oder der negative Abschnitt desselben erhalten 
wird, kann ein Gleichstromsignal erhalten werden, indem das 
Signal, das der Rotationswinkelgeschwindigkeit entspricht, 
geglattet wird. Da das Gleichstromsignal der Rotationswin- 
kelgeschwindigkeit entspricht, kann die Rotationswinkelge- 



schwindigkeit:, die an das Vibrat:ionsgyros]cop angelegt wird, 
erfaBt werden, indem das Ausgaoigssignal der Glattungsschal- 
tiung gemessen vird. 

Die HSlfte der Summe der Ausgangssignale der zwei Erfas- 
sungsschalt:ungen ist: fast: gleich dem Treibersignal, das in 
dem zusammengeset.zten Signal en^halten xst,, das durch Zusam- 
mensetzen der Ausgangssignale der zwei Schal1:*Schalt:ungen 
erhalt:en vird. Daher wird das Treibersignal fast: en'tfernt^, 
indem die Half t:e der Summe der Ausgangssignale der Erf as- 
sungsschaltungen von dem zusammengesetzten Signal subtra- 
hiert wird« Das Treibersignal, das in dem zusammengeset:zt:en 
signal verblieben ist:, wird durch GlSt:t.en desselben ver- 
setzt:. Zu diesem Zeitpunkt werden die Signale verset:zt;, in- 
dem die Summe der Ausgangssignale der zwei Erf assungsschal- 
tungen genommen wird, da die Signale, die der Rotationswin- 
kelgescliwindigkeit; ent:sprechen, die in den zwei Erfassungs* 
signalen entlialten sind, polarit:^'ksma&ig zueinander entge— 
gengesetzt: sind. Selbst wenn somit: die Halft:e der Summe der 
Ausgangssignale der Erf assungsschaltung von dem zusammenge* 
set:zt:en Signal subtreihiert wird, exist iert: keine Anderung 
der Signale, die der Rot:a'tionswinkelgeschwindigkeit: entspr- 
echen, die in dem zusammengesetzten Signal enthalten sind. 

GemaB dem Vibrationsgyroskop-Erfassungssystem wird die Pe- 
geldifferenz der Treibersignalkomponenten entfernt, da die 
Treibersignalkomponenten, die in dem Erf assungssignal ent- 
halten sind, entfernt werden kSnnen, selbst wenn die Trei- 
bersignalkomponenten aufgrund einer Anderung der atmospha- 
rischen Temperatur schwanken, wobei die Phasendif f erenz zwi- 
schen den Treibersignalkomponenten als Signal mit einer be- 
vorzugten Linear itat erhalten werden kann. Somit kann die 
Neigung des Signals gemaS der Anderung der Temperatur ohne 
weiteres unter Verwendung der Temperaturkompensationsschal- 
tung kompensiert werden. 

Aufgrund des Verfahrens des Versetzens der Treibersignal- 
komponenten kann eine Temperaturkompensation ohne weiteres 



erreich't verden, da das Ausgangs signal eine bevorzugte Li- 
neaoritSt: hat, selbst wenn die atmosphSrische Temperatur ver- 
andert wird. Somit: kcuin selbst mit Andern der atmosphari-^ 
schen Temperatur cin Signal mit kleiner Schwankung erhalten 
werden. Selbst: wenn somit die atmosphMrische Temperatur ver- 

andert wird, kann die Rotationswinkelgeschwindigkeit genau 
erfaBt werden. 

Die obigen und weitere Ziele, Merknale, Aspekte und Vorteile 
der vorliegenden Erfindung werden aus der folgenden detail- 
lierten Beschreibung der beigefiigten Zeichnungen noch offen* 
sichtlicher. 

Fig. 1 ist ein Schaltbild, das ein Beispiel fur ein Vibra- 

tionsgyroskop zeigt, bei dem ein Vibrationsgyros- 
kop-£rf assungssystem vezrwendet wird. 

Fig. 2 ist eine perspektivische Ansicht, die einen Schwin- 

ger zur verwendung in dem Vibrationsgyroskop, das 
in Fig. 1 gezeigt ist, darstellt. 

Fig. 3 ist eine Schnittansicht, die den in Fig. 2 gezeig- 

ten schwinger zeigt. 

Fig. 4 ist ein Schaltbild, das eine Modifikation der er* 

sten und zweiten Schalt-Schaltung zur Verwendung in 
dem in Fig. 1 gezeigten Vibr a tionsgyroskop dar- 
stellt. 

Fig. 5 (A) -5(D) sitid Graphen, die Ausgangs signale von piezo- 

elektrischen Elementen und Eingangs- und Ausgangs- 
signale einer GlSttungsschaltung zeigen, wenn.keine 
Differenz zwischen den Pegeln der Treibersignals 
vorhanden ist. 

Fig. 6 (A) -6(D) sind Graphen, die Ausgangssignale der zwei 

piezoelektrischen Elemente und Eingangs- und Aus- 
gangssignale der Glattungsschaltung zeigen, wenn 



eine Differenz zwischen den Pegeln der Treibersi- 
gnale exist icrt. 

Fig. 7 ist ein Schaltbild gema5 der vorliegenden Erfin- 

dung, das eine Schaltung zeigt, die die in Fig* l 
gezeigte Sdialtung und eine Schaltung zum Entf ernen 
einer Tireibersignalkoinponente aufweist. 

Fig. 8 ist ein Graph, der das Ausgangssignal des in Fig. 1 

gezeigten Vibrationsgyroskops zeigt* 

Fig. 9 ist ein Schaltbild, das ein Beispiel fiir eine Tem- 
per a turkompensationsschaltung zeigt, die zn der in 
Fig. 1 gezeigten Schaltung hinzugefiigt werden soil- 
te. 

Fig- 10 ist eine Ansicht, die ein Beispiel fiir ein Vibrati- 

onsgyroskop zeigt, bei dem ein herkommliches Vibra— 
tionsgyroskop-Erfassungssystem verwendet wird. 

Fig. 11(A) und 11(B) sind Graphen, die Ausgahgssignale von 

zwei piezoelektrischen Elementen des in Fig. 10 ge- 
zeigten herkommlichen Vibrationsgyroskops darstel- 
len. 

Fig. 12 ist ein Graph, der ein Ausgangssignal des in Fig. 

10 gezeigten herkonmlichen Vibrationsgyroskops 
zeigt . 

Fig. 1 ist ein Schaltbild, das ein Beispiel fiir ein Vibrati- 
onsgyroskop zeigt, bei dem ein Vibraticnsgyroskop-Erf as- 
sungssystem verwendet wird. Ein Vibrationsgyroskop 10 umfaBt 
einen Schwinger 12. Wie es in Fig. 2 gezeigt ist, umfafit der 
Schwinger 12 einen regelmMBigen dreleckigen prismenf ormlgen 
Schwingk&rper 14 . Der Schwingk5rper 14 besteht aus einem Ma- 
terial, das eine mechsmische Schwingung durchfiihrt, wie z. 
B. El invar, einer Eisen-Nickel-Legierung, Quarz, Glas, Kri- 
stall, Keramik oder dergleichen. Piezoelektrische Elemente 



16a, 16b und 16c sind an deia Mit:t:enabschnlt:t: von jeder der 
drei Seit:enf lachen des Scliwingkorpers 14 gebllde^. Wie es in 
Fig. 3 gezeig^ umfaSt: das piezoelekt:risclie Element: l6a 

eine piezoelektirische Schicht 18a, die aus einer piezoelek* 
t:rischen Kereunik oder dergleichen best:eli^. £lekt:roden 20a 
und 22a sind auf beiden Seiten der piezoelekt:rischen Schicht: 
18a gebildet:, wobei die Elek1:rode 22a mlt. dem Schwingkorper 
14 laittiels eines Haf tmittiels Oder dergleichen verbunden ist* 
Auf ahnliche Art und Weise vimfassen die piezoelektrischen 
Element e 16b und 16c eine piezoelektrische Schicht 18b bzw. 
18c. Elektroden 20b und 22b sind auf beiden Seiten der pie- 
zoelektrischen Schicht 18b gebildet, und Elektroden 20c und 
22c sind auf beiden Seiten der piezoelektrischen Schicht 18c 
gebildet. Die Elektroden 22b und 22c sind mit dem Schwing- 
korper 14 mittels eines Haftstoffs oder dergleichen verbun- 
den. 

Wideirstande 24 und 26 sind mit den piezoelektrischen Ele- 
menten 16a bzw. 16b verbunden « '^Die Wider stande 24 \ind 26 
sind mit einem variablen Widerstsmd 28 verbunden. Ein Wider- 
stand 30 ist mit dem piezoelektrischen Element 16c verbun- 
den. Eine Schwingschaltung 32 ist zwischen den variablen Wi- 
derstand 28 und den Widerstand 30 geschaltet. Die Schwing- 
schaltung 32 umfaBt eine VerstSLrkerschaltung 34 und eine 
Phasenkorrekturschaltung 36. Die VerstSrkerschaltung 34 ist 
durch Kombinieren eines Operationsverstarkers und von Wider- 
standen miteinander gebildet. Die Phasenkorrektxxrschaltvmg 
36 1st durch Kombinieren von Wider standen und Kondensatoren 
miteinander gebildet. Ein Ausgangssignal des piezoelektri-. 
schen Elements 16c wird zu der Verstfirkerschaltung 35 riick- 
gekoppelt und dann von der Phasenkorrekturschaltung 36 kor- 
rigiert. Das Ausgangssignal der Schwingschaltung 32 wird den 
piezoelektrischen Elementen 16a und 16b zugeftihirt. Als Er- 
gebnis tritt in dem Schwingkorper 14 eine Biegeschwingung in 
einer Richtung senkrecht zu der Seite auf, auf der das pie* 
zoelektrische Element 16c gebildet ist. 

Das piezoelektrische Element 16a ist mit einer Erfassungs- 
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schaltung 38 verbunden, und die Erfassungsschaltung 38 ist 

< 

mit einer ersten Schalt-Schaltung 40 verbunden. Beispiels- 
weise wird ein n-Kanal-FET als die ers1:e Schalt-Schaltung 40 
verwendet. Der Drain-Anschlu6 des FET ist mit der Erfas- 
sungsschaltung 38 verbunden, wahrend der Source-AnschluB 
desselben mit einer Gl&ttungsschaltung 33 verbunden ist, die 
spater beschrieben wird. Ein Ausgangssignal der Schwing- 
schaltung 32 wird an den Gate-AnschluB des FET (iber eine 
Diode 42 als Steuersignal angelegt. Wenn entsprechend ein 
negatives Signal dem Gate-AnschluB des FET zugefiihrt wird, 
wird ' ein Ausgangssignal der Erfassungsschaltung 38 zu der 
Glattungsschaltung (ibertragen. 

Das piezoelektrische Element 16b ist mit einer Erfassungs- 
schaltung 44 verbunden, und die Erfassungsschaltung 44 ist 
mit einer zweiten Schalt-Schaltung 46 verbunden. Beispiels- 
weise wird ein n-Kanal-FET als die zweite Schalt-Schaltung 
46. verwendet. Der Drain-AnschluB des FET ist mit der Erfas- 
sungsschaltung 44 verbunden, wahrend der Source-AnschluB 
desselben mit dem Source-AnschluB des als die erste Schalt— 
Schaltung 40 zu verwendenden FET verbunden ist. Somit werden 
ein Ausgangssignal der ersten Schalt-Schaltung 40 und ein 
Ausgangssignal der zweiten Schalt-Schaltung 46 zusammehge- 
setzt. Uber eine Diode 48 ist eine Invert iererschaltung 50 
mit dem Gate-AnschluB des FET verbunden, der als die zweite 
Schalt-Schaltung 46 zu verwehden ist. In der Invertierer- 
schaltung 50 wird das Ausgangssignal der Schwingschaltung 32 
invertiert, und das Ausgangssignal der Invertiererschaltung 
50 wird dem Gate-AnschluB des FET als Steuersignal zuge- 
fUhrt. Somit ist die Phase des Steuer signals, das der ersten 
Schalt-Schaltung 40 zugeftlhrt wird, zu der des Steuersi- 
gnals, das der zweiten Schalt-Schaltung 46 zugefiihrt wird, 
entgegengesetzt. Als Ergebnis werden Signale abwechselnd von 
der ersten Schalt-Schaltung 40 und der zweiten Schaltung 46 
erhalten. 

Bel diesem Ausfilhrungsbeispiel ist es, obwohl der n-Kanal- 
FET als die erste Schalt-Schaltung 40 und die zweite 
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Schalt:-Schalt:un9 46 verwendet wird, laoglich, einen p-Kanal- 
FET en'tweder als erst:e Sclialt:-Schalt:un9 40 Oder als zweitie 
Schalt-Schaltung 46 zu verwenden. Dieser Aufl>au eliminiert 
das Vorsehen der Invertiererschaltung 50, und das gleiche 
Signal kann der ersten Schalt-Schaltung 40 und der zweiten 
Schalt-Schaltung 46 zugettihrt verden. Bei einem solchen Auf- 
bau konnen die Signale abwechselnd von der ersten Schalt- 
Schaltung 40 und der zweiten Schalt-Schaltung 46 erhalten 
werden. Wie es in Fig. 4 gezeigt ist^ kann der Source-An- 
schlufi des FET mit einem Mittelpunkt der Versorgungsspannung 
verbunden werden, und der Drain— AnschluB desselben kann mit 
der Erf assungsschaltung und der GlMttungsschaltung verbunden 
werden. Wenn in diesexa Fall der FET eingeschaltet wird, wird 
kein Ausgangssignal der Erf assungsschaltung zu der Glat- 
tungsschaltung iibertragen, wohirigegen, venn der FET ausge- 
schaltet wird, das Ausgangssignal der Erf asstingsschaltung zu 
der Giattungsschaltung ubertragen wird. 

Das Ausgangssignal der ersten Schalt-Schaltung 40 und das 
dfer zweiten Schalt-Schaltung 46 werden der Giattungsschal- 
tung 52 zugeftihrt. Die Giattungsschaltung 52 besteht ,bei- 
spielsweise aus einem Widerstand \md einem Kondensator. Die 
Giattungsschaltung 52 ist mit einer Verstarkerschaltung 54 
verbunden. Die Verstarkerschaltung 54 besteht beispielsweise 
aus einem Operationsverstarker , Wider standen , Kondensatoren 
und einem variablen Widerstand* 

Bei dem Schwingkorper 14 des Vibrationsgyroskops 10 tritt 
durch das Ausgangssignal der Schwingschaltung 32 eine Pe- 
gelschwingung in einer Richtung senkrecht zu der Seite auf, 
au£ der das piezoelektrische Element 16c gebildet ist. Wenn 
keine Rotationswinkelgeschwindigkeit an das Vibrationsgy- 
roskop 10 angelegt wird, wird das gleiche Signal von den 
beiden piezoelektrischen Elementen 16a und 16b erhalten. Da 
keine Rotationswinkelgeschwindigkeit an das Vibrationsgyros- 
kop 10 zu diesem Zeitpxinkt angelegt wird, sind. die Ausgangs- 
signale der piezoelektrischen Elemente 16a und 16b Treiber-^ 
sighale. Wenn der Schwinger 12 urn die Achse des Schwing- 



korpers 14 gedreht: wird, wird die Biegeschvringungsrichtiung 
des Schwingkorpers 14 durch eine Coriolis-Kraf t: verSndert. 
Als Ergebnis warden untierschiedliche Signale in den piezo- 
elektrischen Elementen 16a und 16b gezeigt, wie es in den 
Fig. 5(A) und 5(B) gezeigt ist. Da die Anderung der Signale 
der &nderung der Schwingrichtiung des Schwingkorpers 14 ent- 
spricht, haben die Signale, die in den piezoelektirischen 
Elemen'ben 16a und 16b erzeugt werden, eine Phasendif f erenz 
von 90** bezuglich des Treibersignals und entsprechend der 
Rotationsgeschwindigkeit . Da die piezoelektrischen Elementie 
16a und 16b synmietrisch bezuglich der Schwingrichtiung des 
Schwingkorpers 14 positioniert: sind, wenn der Schwinger 12 
nicht gedreht wird, ict die Phase des Signals, das in dem 
piezoelektrischen Elementen 16a wird, entgegengesetzt zu der 
des Signals, das in dem piezoelektrischen Element 16b er- 
zeugt wird. Ein zusammengesetztes Signal, das durch Zusam* 
mensetzen des Treibersignals und des Signals^ das der Ro— 
tationswinkelgeschwindigkeit entspricht, wird jeweils von 
den piezoelektrischen Elementen 16a \ind 16b als Erf ass\ings*- 
s igna 1 erha It en • 

Die von den piezoelektrischen Elementen 16a und 16b erhal- 
tenen Erf assungssignale werden der ersten Schalt-Schaltung 

* 

4 0 und der zweiten Schalt-Schaltung 46 ttber die Erfassungs- 
schaltung 38 bzw, 44 zugeftihrt* Wie es in Fig. 5(C) gezeigt 
ist, werden durch Empfahg der Steuersignale Signale von der 
ersten . und der zweiten Schalt-Schaltung 40 und 46 synchron 
zu dem Signal, das der Rotationswinkelgeschwindigkeit ent- 
spricht, erhalten. Wie es beispielsweise durch einen Bereich 
(a) von Fig. 5(C) gezeigt ist, wird ein Ausgangssignal von 
der Erfassungsschaltung 44 von der zweiten Schalt-Schaltung 
46 synchron zu dem Signal, das der Rotationswinkelgeschwin- 
digkeit entspricht, die von dem piezoelektrischen Element 
16b erhalten wird, erhalten. Zu diesem Zeitpunkt werden kei-r 
ne Signale von der ersten Schalt-Schaltung 40 erhalten. So- 
mit werden ein positiver Abschnitt des Signals, das der Ro- 
tationswinkelgeschwindigkeit entspricht, und ein positiver 
und ein negativer Abschnitt des Treibersignals der Glat- 



tungsschaltung 52 zugefiihrt 



Dann wird, wie es durcli einen Bereich (b) von Fig. 5(C) ge- 
zeigt ist, ein Ausgangssignal von der Erfas&ungsschaltung 38 
von der ersten Schalt:-Sclialt:ung 40 synchron zu dem Signal, 
das der Rotationswinkelgeschwindigkeit. entspricht./ die von 
dem piezoelekt:rischen Element: 16a erhal1:en wird, erhal1:en. 
Zu diesem Zei^punkt: werden keine Signale von der zweit.en 
Schalt'Schal'tung 46 erhal'ten. Somit werden ein posi'tiver 
Abschnitt des Signals, das der Rotationswinkelgeschwindig- 
keit entspricht, und ein positiver und ein negativer Ab- 
schnitt des Treibersignals der Glattungsschaltung 52 zuge- 
fiihrt. Dann wird, wie es durch einen Bereich (c) von Fig. 
5(C) gezeigt 1st:, ein Ausgangssignal der Erfassungsschaltung 
44 von der zweiten Schalt:-Schalt:ung 46 erhalten. Au£ diese 
Art und Weise werden die erste Schalt^Schaltung 40 und die 
zweite Schalt-Schaltung 46 abwechselnd betrieben. Deiaent- 
sprechend werden das Signal, das durch Zusammensetzimg der 
Treibersignalkomponenten und des positiven Abschnitts des 
Signals, das der Rotationswinkelgeschwindigkeit entspricht, 
der Glattungsschaltung 52 zugefiihrt. 

Das Signal, das der Glattungsschaltung 52 zugefiihrt. wird, 
wird geglattet und der VerstSrkerschaltung 54 zugefiihrt. Da 
die Treibersignalkomponente, die der Glattungsschaltung 52 
zugefiihrt wird, den positiven und den negativen Abschnitt 
enthSlt, wird die Treibersignalkomponente durch Glatten ver- 
setzt. Da das Signal, das der Rotationswinkelgeschwindigkeit 
entspricht, nur den positiven Abschnitt enthalt, wie es in 
Fig. 5(D) gezeigt ist, wird ein positives Gleichstromsignal 
von der Glattxmgsschaltung 52 erhalten. Da der Pegel des 
Signals, das der Rotationswinkelgeschwindigkeit entspricht, 
gema5 der Rotationswinkelgeschwindigkeit ver^ndert wird, 
kann der Betrag der Rotationsfwinkelgeschwindigkeit durch 
Messen des Pegels des Gleichstromsignals, das von der Glat- 
tungsschaltimg 52 erhalten wird, erfaBt werden. Da die Rich* 
tung der Coriolis-Kraft gem&6 der Richtung der Rotations- 
winkelgeschwindigkeit ver&ndert wird, wird die Polar itSt des 



signals, das in den piezoelekt:rischen Element^en 16a und 16b 
erzeugt wird, gemSB der Anderung der Richtung der Coriolis- 
Kraft verandert:. In diesem Fall wird der negative Abschnitt 
des Signals, das der Rotationswinkelgeschwindigkeit ent- 
spricht, von der ersten Schalt-Schaltung 40 und der zweiten 
Schalt-Schaltung 46 erhalten. Als Ergebnis wird ein negati- 
ves Gleichstromsignal von der GlSttungsschaltung 52 erhal- 
ten. Auf diese Art und Weise kann die Richtung der Rota- 
tionswinkelgeschvindigkeit durch Messen der Polarit^t des 
Gleichstromsignals, das von der GlSttungsschaltung 52 er- 
halten wird, gefunden werden. Das Ausgangssignal der Glat- 
tungsschaltung 52 wird durch die Verstarkerschaltung 54 
verstarkt. 

Wie es in den Fig. 6(A) und 6(B) gezeigt ist, wird eine Dif- 
fer enz zwischen den Treibersignalen, die von den pieizoelek- 
trischen Elementen 16a und 16b erhalten werden, aufgrund der 
Anderung der Charakteristika des Vibrators 12, die durch 
eine Anderung der atmospharischen Temperatur bewirkt wird, 
erzeugt. In diesem Fall werden ebenfalls der positive Ab- 
schnitt des Signals, das der Rotationswinkelgeschwindigkeit 
entspricht, und der positive und der negative Abschnitt des 
Treibersignals von der ersten Schalt-Schaltung 40 und der 
zweiten Schalt-Schaltxing 46 erhalten. Da der Pegel des Trei- 
bersignals, das von der ersten Schalt-Schaltung 40 erhalten 
wird, von dem des Treibersignals, das von der zweiten 
Schalt-Schaltung 46 erhalten wird, unterschiedlich ist, wird 
zu diesem Zeitpunkt ein nicht-kontinuierliches Treibersignal 
der Glattungsschaltung 52 zugefUhrt. Da im diesem Fall der 
positive und der negative Abschnitt in den Treibersignalen 
enthalten sind, die von der ersten Schalt-Schaltung 40 und 
der zweiten Schalt-Schaltung 46 erhalten werden, wird das 
Treibersignal durch GlMtten desselben versetzt* Dementspre- 
chend kann, wie es in Fig. 6(D) gezeigt ist, ein Gleich- 
stromsignal, das der Drehwinkelgeschwindigkeit entspricht, 
von der Glattungsschaltung 52 erhalten werden. Wie es oben 

beschrieben wurde, kann nur das Signal, das der Rotations- 
winkelgeschwindigkeit entspricht, gemessen werden, selbst 



wenn eine Pegeldif f erenz zwischen den Treibcrsignalen vor- 
handen ist, die von den piezoelektrischen Elemenlien 16a und 
16b erhalten werden. 

GemaB der vorliegenden Erfindung, wie es in Fig. 7 gezeig^ 
ist, kann eine Dif f erenzschaltung 56 zwischen die erste und 
die zweite Schalti-Schaltung 40, 46 und die Glattungsschal- 
tung 52 geschaltet werden, um die Treibersignalkomponenten, 
die von der erstien und der zweiten Schalt-Schaltung 40 und 
46 erhalten werden, zu entfernen. Ein nicht- invert ierender 
Eingangsanschlufi der Diff erenzschaltung 56 ist mit dem Aus- 
gangsanschlufi der ersten Schalt-Schaltung 40 und dem der 
zweiten Schalt-Schaltxing 46 verbunden. Das Ausgangssignal 
der ersten Erf assungsschaltung 38 und das der zweiten Erfas- 
sungsschaltung 44 werden durch WiderstSnde 58 und 60 geteilt 
und dann einem invertierenden EingcmgsanschluB der Diffe- 
renzschaltung 56 zugefiihrt. Da Signale, die der Rotations- 
winkelgeschwindigkeit entsprechen und entgegengesetzte Pha- 
sen haben, von der ersten Erf assungsschaltung 38 und der 
zweiten Erf assungsschaltung 44 erhalten werden, werden die 
signale, die der Rotationswinkelgeschwindigkeit entsprechen, 
durch Zusammensetzen mit den Widerstanden 58 und 60 ver- 
setzt. Die Halfte der Svunme der Treibersignalkomponenten, 
die von der ersten Erf assungsschaltung 38 und der zweiten 
Erf assungsschaltung 44 erhalten werden, wird dem invertie- 
renden Eingangsanschlufi der Dif f erenzschaltung 56 zugefiihrt* 

Wie es in den Fig. 5(A) \ind 5(B) gezeigt ist, ist das Si- 
gnal, das im invertierenden Eingangsanschlufi der Diff erenz- 
schaltung 56 zugefiihrt wird, das gleiche Signal . wie das 
Treibersignal, das von den piezoelektrischen Elementen 16a 
und 16b erhalten wird, in dem Fall, dafi der Pegel des Trei- 
bersignals, das von dem piezoelektrischen Element 16a erhal- 
ten wird, nicht von dem des Treiber signals unterschiedlich 
ist, das von dem piezoelektrischen Element 16b erhalten 
wird. Dedier wird nur ein Signal, das der Rotationswinkel* 
geschwindigkeit entspricht, von der Dif f erenzschaltung 56 
erhalten. Ein Gleichstromsignal, das der Rotationswinkelge- 



schwindigkeit: entspr ichi: , kann durch Glatten des Ausgangs- 
signals der Dif £eren2schalt:ung 56 erhaltien werden. Wie es in 
den Fig. 6(A) und 6(B) gezeigt ist, wird die Treibersigiial- 
komponente, die in dem Signal en't]ialt:en ist:, das von der 
Dif ferenzschaltung 56 erhalten wird, durch Subtrahieren der 
Half'te der Summe der Treibersignale in der Dif f erenzschal*- 
tung 56 klein, in dem Fall, daB der Pegel des Treibersi- 
gnals, das von dem piezoelekt:risc]ien Element: 16a erhalt:en 
wird, von dem des Treibersignals unterschiedlich ist:, das 
von dem piezoelektirischen Element 16b erhalten wird. Da die 
Treibersignalkomponente den positiven und dem negativen Ab- 
schnitt enthalt, wird die Treibersignalkomponente durch 
GlStten derselben in der Glattungsschaltung 52 versetzt. 

Wie es oben beschrieben wurde, kann der EinfluB, der durch 
das Treibersignal gegeben wird, entfernt werden, indem das 
Vibrationsgyroskop-Erf assungssystem gemaB der vorliegenden 
Erfindung verwendet wird. Somit, selbst wenn die Pegel der 
Treibersignalkomponenten aufgrund einer Jinderiing der atmos- 
pharischen Temperatur voneinander unterschiedlich sind, das 
Ausgangssignal der Glattungsschaltung 52, das eine Phasen- 
differenz ent:halt, eine Linearitat beziiglich der Anderung 
der atmospharischen Temperatur, wie es durch durchgezogenen 
liinien in Fig. 8 gezeigt ist. Da das Signal, das eine be- 
vorzugte Linearitat hat, erhalten werden kann, kann die 
Neigung des Ausgangssignals ohne weiteres korrigiert werden. 

Beispielsweise kann eine Temperaturkorrekturschaltung 61, 
wie sie in Fig. 9 gezeigt ist, zu der Schaltung des Vibra- 
tionsgyroskops hinzugefiigt werden. In der Temperaturkorrek- 
turschaltung 61 bilden zwei Widerstanden 62, 64 und zwei 
Dioden 66, 68 eine Brtickenschaltung. Ein variabler Wider- 
stand 70 ist an der Mltte der Bruckenschaltung angeschlos- 
sen, und die Brtickenschaltung ist mit einer Leistungsver- 
sorgung Vcc verbunden. Ein Variabel-AnschluB des veoriablen 
Widerstands 70 ist mit dem Verbindungspunkt der Widerstande 
58 und 60 der in Fig. 7 gezeigten Schaltung verbunden. Wenn 
die Brttckenschaltung ausgeglichen ist, flieBt kein elektri- 
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scher Strom durch den variablen Wider st:and. 70. Wenn eine 
at:mosphSrische Temperatiur anst:eigt, fMllt der Widerst:ands- 
wert: der Diode 66 und der Widerst^andswert der Diode 68 ab, 
wodurch ein elektrischer Strom durch die Dioden 66 und 68 
flieSt* Als Ergebnis wird ein Spannungsabf all in dem varia- 
blen Widerstand 70 erzeugt, wobei die Spannung, . die dem Ab- 
fall entspricht, dem Verbindungspunkt der Widerstande 58 und 
60 zugefuhrt wird. 

wenn die atmospb&rische Temperatur fSllt, steigen der Wider- 
standswert der Diode 66 und der wider standswert der Diode 
68, und es flieSt ein elektrischer Strom durch die Wider- 
stande 62 und 64. Somit existiert bei dem variablen Wider- 
stand 70 ein Spann\ingsabf all mit einer Polar itat, die dem 
Spannungsabf all entgegengesetzt ist, der auftr.at, als elek- 
trischer Strom durch die Dioden 66 und 68 floB. Gleichstrom- 
ausgamgssignale mit unterschiedlichen Neigungen konnen bei 
einer Anderung der atmosphSrischen Teinperatur durch Einstel- 
len des Var label— Anschlusses des variablen Widerstands 70 
erhalten werden. Das Ausgangssignal der GlSttungsschaltung 
52 kann dvirch Anlegen des Gleichstromausgangssignals der 
Temiperaturkorrekturschaltung 61 an den Verbindungspunkt der 
WiderstMnde 58 und 60 korrigiert werden. Ein Ausgangssignal> 
das kaiam durch die iinderung der atmospharischen Temperatur 
beeinf luBt wird^ kann erhalten werden, indem die Temperatur- 
chetrakteristika der Dioden vezrwendet werden, wie es durch 
die gepunktete Linie in Fig. 8 gezeigt ist. Es ist liberfliis- 
sig, darauf hinzuweisen, da5 eine Temperaturkorrekturschal- 
tung unter Verwendiing. eines anderen Tempera tvurwandlers als 
der Diode igebildet werden kann. 

Die Phase der Treibersignalkomponente wird unter Verwendung 
des variablen Widerstands 28 eingestellt. Die Phase der 
Treibersignalkomponente kann jedoch durch Durchfuhren eines 
Trimmens unter Verwendung eines festen Widerstands einge- 
stellt werden. In diesem Fall kann auf das Vorsehen des va- 
riablen Widerstands 28 verzichtet werden, um eine Schaltung 
mit kleinerem Volumen herzustellen. Bei dem obigen Ausfiih- 
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rungsbeispiel wird das Ausgangssignal des piezoelektrischen 
Eleiaents 16c zu der Schwingschaltung rticlcgelcoppelt: , und das 
Ausgangssignal der Schwingschalt:\ing wird dem piezoelekt:ri- 
schen Element 16a und 16b zugefiihrt, Um jedoch die Biege- 
schwingung des Schwingkorpers 14 zu treiben, ist es moglich, 
das Ausgangssignal der piezoelektrischen Elemente 16a und 
16b 2u der Schwingschaltung rtickzukoppeln, und das Ausgangs- 
signal der Schwingschaltung dem piezoelektrischen Element 
16c zuzufUhren« Der Schwingkorper 14 ist nicht auf die re- 
gelmaBige dreieckige Prismenform begrenzt^ sondern derselbe 
kann eine andere Prismenform haben, wie z. B. eine recht- 
eckige Prismenform^ eine zylindrische Prismenfona oder der- 
gleichen. Ferner kann ein Schwinger mit einem Schwingkorper, 

der aus einem piezoelektrischen Material besteht und Elek- 
troden hat, die auf dem Schwingkorper gebildet sind, statt 
der piezoelektrischen Elemente verwendet werden. Wie es aus 
der vorangegangenen Beschreibung zu sehen ist, ist das Vi- 
brationsgyroskpp— Erf assungssystem gemaB der vorliegenden 
Erfindung auf den Schwinger zum £rf<assen der Rotations- 
winkelgeschwindigkeit basierend auf zwei Erf assungssignaien 
anwendbar • 
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Paten'tanspruche 

1. Ein Vibrat:ionsgyros]cop-Erf assungssyst:ein (10) mil: fol- 
genden Merkmalen: 

einem Vibrationsgyroskop (12) zum Erzeugen von zwei Er- 

f assungssignalen zum Erfassen einer Rota^ionswinkelge* 

schwindigkeit: basierend auf einer Schvingung eines 

s'tabartigen Schwingers (14) ; 
« 

gekennzeichnet: durch 

zwei Schalt:-Schal1:\ingen (40, 46), die jeveils die zwei 
Erfassungssignale empfangen und abwechselhd als zusam- 
mengeset^ztes Signal die zwei Erfassungssignale synchron 
zu einem Signal, das der Ro1:at:ionswinkelgeschwindigkei1: 

* 

entspricht, ausgeben; und 

eine Dif ferenzschaltiung (56) , die das zuscumnengese'tztie 
Signal empfang^ und eine Halfte der Summe der zwei Er- 
fassungssignale von dem zusaiimiengeset:zt:en Signal sub- 
trahiert. 

2. Ein Vibrat:ionsgyroskop*£rf assungssys^em (10) nach An- 
spruch 1, das ferner eine Glattungsschal-tung (52) auf- 
weist:, die ein Ausgangssignal der Dif ferenzschaltiung 
(56) empfang^ und glMt;^e^. 

3. Ein Vibrat:ionsgyroskop-'Erf assungssystiem (10) nach An- 
spruch 2, das ferner eine Temperatiurkompensa'tionsschal- 
tung (61) , die rait einem Eingang der Glattirngsschal'tung 
(52) verbunden ist:, zum Kompensieren eines Ausgangssi- 
gnals der 61a1:tungsschaltung (52) ansprechend auf eine 
Xnderung der atmosph&rischen Tempera1:ur auf weist:. 
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FIG.5(A) 
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FIG. 5(B) 
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FIG.5(D) 
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FIG.6(B) 
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FIG.IKA) 
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FIG,11(B) 
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